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RESUMO
Os sistemas baseados em aprendizado de máquina estão sendo intensamente
desenvolvidos e encontram várias aplicações na área de visão computacional. Ao
ensinar as máquinas a reconhecer imagens é possível aplicar esta habilidade na
execução  de  uma  infinidade  de  tarefas  do  cotidiano,  como,  por  exemplo,
reconhecimento de pessoas, expressões faciais, lugares e objetos. As informações
adquiridas podem ser usadas para conduzir uma pessoa com dificuldades visuais,
melhorando a acessibilidade ou na condução de um drone para monitoramento em
um ambiente  interno.  O presente  trabalho  apresenta  um algoritmo  em Python,
usando a  biblioteca OpenCV e o método Haar  Cascade para  a  localização de
objetos  em  tempo  real,  exibidos  numa  imagem  gerada  pela  webcam  de  um
computador.
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ABSTRACT
Systems  based  on  machine  learning  are  being  intensively  developed  and  find
various  applications  in  the  field  of  computer  vision.  By  teaching  machines  to
recognize images, it is possible to apply this skill in performing a myriad of everyday
tasks,  such as recognizing  people,  facial  expressions,  places,  and objects.  The
information acquired can be used to drive a visually impaired person by improving
accessibility or driving a drone for monitoring in an indoor environment. The present
work  presents  an  algorithm in  Python,  using  the  OpenCV library  and the  Haar
Cascade method of locating objects in real time in a webcam image of a computer.
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INTRODUÇÃO E JUSTIFICATIVA
Muitos estudos já foram conduzidos na área de mobilidade e deslocamento
dada a importância que o deslocamento tem na nossa vida cotidiana.  Diversas
evoluções  surgiram neste  meio  buscando  se  reduzir  os  impactos  ambientais  e
aumentar a segurança, neste contexto a mais recente é a direção autônoma. Os
sistemas de direção autônoma estão sendo desenvolvidos e testados em muitos
lugares  do  mundo  principalmente  por  causa  dos  benefícios  que  automatizar  a
direção  dos  veículos  pode  proporcionar.  Atualmente  os  veículos  da  empresa
americana  Tesla  já  contam  com  o  módulo  autônomo  de  direção  e  todos  os
equipamentos  físicos  necessários  para  uma  direção  completamente  autônoma
(TESLA, 2016). Contudo apenas equipamentos físicos não fazem o trabalho de
tomada de decisão, são necessários programas que sejam capazes de a partir dos
dados coletados tomar decisões corretas e acertadas em todas as situações. Os
fatores  que  atualmente  se  mostram  críticos  nos  testes  são a  dificuldade  de
operação em situações complexas de trânsito, em locais com bloqueios de sinal de
GPS ou em ambientes fechados onde não se conhece a edificação, nem suas
rotas de saída e de chegada. Neste contexto este trabalho propõe o estudo de
técnicas  de  localização  e  avaliação  de  imagens  com  o  objetivo  de  prover  a
localização  e  orientação  durante  o  deslocamento  em um ambiente  usando  um
smartphone. O sistema proposto pode ser adaptado como por exemplo, para guiar
pessoas que não conhecem o campus, além de poder orientar e conduzir pessoas
com dificuldades visuais ou até mesmo guiar de forma automática em drone. 
METODOLOGIA
A movimentação no interior de uma edificação ou grande planta industrial é
algo  bastante  comum  e  importante  principalmente  nos  processos  de
industrialização  de  matéria-prima.  Segundo  (BOWERSOX  et  al.,  2006)  a
movimentação de material é um dos primeiros campos na procura de melhorias na
qualidade já que quando é mal executado o transporte interno pode danificar as
matérias primas e até mesmo a estrutura física. Da mesma forma um sistema de
direção autônomo pode gerar grandes prejuízos financeiros se feito de maneira
inapropriada ou até mesmo apresentar riscos à segurança das pessoas, por esta
razão,  inicialmente  o  estudo  se  concentrou  em  avaliar  os  principais  sensores
utilizados em ambientes internos. Após o estudo dos trabalhos na área os alunos
testaram sensores do tipo GPS, RFID e softwares de medição de intensidade de
sinal Wi-Fi. Os sensores testados sofreram interferência e apresentaram precisões
inadequadas para a aplicação. Conforme é apresentado em (SOUDRÉ, 2014), é
possível ajustar a precisão dos sensores integrando-o com um sistema de imagens
ou com uma abordagem que faça o tratamento de erro.
Uma alternativa mais abrangente e complexa para o desenvolvimento deste
projeto foi o emprego de visão computacional. Buscou-se através de software livre
usar  a  câmera  do  dispositivo  para  detectar  objetos  e  informar  a  posição  dos
mesmos. Para a tarefa de localização de objetos foi desenvolvido um algoritmo em
Python, usando a biblioteca OpenCV e o método Haar Cascade apresentado em
(VIOLA e JONES, 2001) para reconhecer uma face, dois olhos e o nariz conforme é
apresentado na Figura 2.
Figura 2 – Face sendo detectada por visão computacional.
  
Fonte: Autoria Própria.
Conforme pode ser visto na Figura 2, a face é reconhecida e na sequência
as coordenadas são gravadas em um arquivo do tipo .CSV conforme apresentado
na Figura 3.
Figura 3 – Arquivo com as coordenadas da posição da face na tela.
 
Fonte: Autoria Própria.
O método Haar Cascade usa aprendizado de máquina, do inglês “Machine
Learning” para a detecção visual de objetos em uma velocidade extremamente alta
(VIOLA e JONES, 2001). Com isso é possível utilizar a câmera de vídeo do próprio
dispositivo para, em tempo real, classificar os  objetos.
RESULTADOS E DISCUSSÕES
O  método  utilizado  é  capaz  de  detectar  objetos   a  grandes  taxas  de
reconhecimento  e  as  informações  referentes  a  posição  dos  mesmos  são
disponibilizadas em arquivo. O acesso aos dados armazenados no arquivo podem
servir de parâmetros para um controle automático de posição ou para a criação de
instruções  por  voz  para  a  orientação  de  uma  pessoa  dentro  de  um  ambiente
conhecido. A utilização deste algoritmo seguirá com o objetivo de treinar  o sistema
para reconhecer outros objetos específicos do IFC tais como escada de acesso a
biblioteca, porta do corredor da reprografia entre outros.
CONSIDERAÇÕES FINAIS
A área da pesquisa em visão computacional é de grande relevância a nível
mundial, está em pleno desenvolvimento pois faz parte do presente e fará parte do
futuro.  Como  uma  instituição  reconhecida  de  ensino,  pesquisa  e  extensão  é
importante  para  o  IFC  manter  os  alunos  e  colaboradores  envolvidos  com  as
pesquisas de relevância atualmente desenvolvidas na indústria e na comunidade
científica.
   Os sistemas de localização e guia pode comandar sistemas de transporte
autônomos,  reduzindo  custos  operacionais  em  setores  de  armazenamento  e
logística, aumentando a segurança e a competitividade das empresas.
   Uma aplicação nobre para sistemas de localização e guia em ambientes
fechados é a condução de pessoas com dificuldades visuais através de orientações
por voz. Esta aplicação vem de encontro a  necessária melhoria de acessibilidade e
é pretendida na sequência deste trabalho.
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